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Prufungsantrag gem. I 44 PatG ist gestellt 
@ Fahrzeugabstandssteuergerat 

@ Ein Fahrzeugabstandssteuergerat weist folgende Kompo- 
nenten auf: einen Spurverfolgungsbereichssucher (21) mit 
etnem Paar parallel zueinander angeordneter optischer 
Systeme (22a, 22b) und einem Bildsensor (33. 34), der mit 
iedem der optischen Systeme in Verbindung steht und bei 
dem in der Bilddarstellung eines zu verfolgenden und von 
jedem der Bildsensoren zu erfassenden Objektes (9) ein 
Fenster (10) gebildet wird, wobei der Abstand zum Objekt 
gemaft einer Dreiecksmethode auf der Basis der Positions- 
anderung der im Fenster angezeigten Bilddarstellung des 
Objektes gemessen wird; Beobachtungsmtttel (41), die Licht 
aussenden und das unerwartete Eindringen eines anderen 
Fahrzeugs (23) in eine Bahn vor und nahe dem Fahrzeug des 
Fahrers durch Erfassen des von dem anderen Fahrzeug 
reflektierten Lichtes beobachten; und eine Steuereinheit (4), 
die den Abstand zwischen dem Fahrzeug des Fahrers und 
dem vorausfahrenden Fahrzeug durch Verwendung eines 
vom Spurverfolgungsbereichssucher (21) erzeugten Signals 
M steuert, und die ein Alarmsignai erzeugt, wenn das unerwar- 
CO tet dazwischengetretene Fahrzeug wahrend der Operation 
^* der Abstandskontrolle der Fahrzeuge durch die Beobach- 
O tungsmittel erfaBt wurde. 
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Beschreibung 

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ein Fahr- 
zeugabstandssteuergerat, das den Abstand zwischen ei* 
nem von einem Fahrer gefahrenen Auto und einem vor 5 
dem Fahrzeug des Fahrers fahrenden Auto steuert 

Auioabstandssteuergerat zum Sieuern des Zwischen- 
abstandes eines Fahrzeugs sind in Publikationen, wie 
etwa in den japanischen Patent veroffentlichungen Nr. 
4700/1986 und 6349/1986 vorgeschiagen worden. Bei 10 
derartigen vorbenutzten technischen Konzepten war- 
den zur Messung des Fahrzeugabstandes Radiowellen 
Oder Lichtstrahlen verwendet Ein Beispiel zur Messung 
des Fahrzeugabstandes ist in Fig. 4 dargestellt, bei dem 
ausgesandtes Licht an dem zu messenden Objekt 9 re- 15 
flektiert und die fur den Hin- und RQcklauf benbtigte 
Zeit des Lichtes gemessen wird. 

Ein Fahrzeugabstandssteuergerat wie das in Fig. 4 
dargestelhe Gerat weist einen Fahrzeugabstandsbe- 
reichssucher 1, ein Drosselstellglied 2 zur Steuerung der 20 
Ausgangsleistung des Motors, ein Bremsstellglied 3 zum 
Steuern der Bremse des Fahrzeugs, eine Steuereinheit 4, 
einen Einstellschalter 5. einen Bremsschalter6 und einen 
Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 7 auf. 

Nachfolgcnd wird die Betriebsweise des Fahrzeugab- 25 
standssteuergerates gem^B Fig. 4 beschrieben. 

Wenn der Fahrer den Einstellschalter 5 des Fahrzeug- 
abstandssteuergerates einschaltet, liest die Steuerein- 
heit 4 die in diesem Zeitpunkt bestehende Fahrzeugge- 
schwindigkeit vom Fahrzeuggeschwindigkeitssensor 7 30 
ab und berechnet denjenigen Fahrzeugabstand, der als 
sicher betrachtet wird. Wenn der vom Bereichssucher 1 
gemessene Abstand zwischen dem Fahrzeug des Fah- 
rers und einem vorausfahrenden Fahrzeug groBer als 
der als sicher betrachtete Abstand ist, welcher durch 35 
Berechnung in der Steuereinheit 4 ermitteJt wird, wird 
das Fahrzeug mit derjenigen Geschwindigkeit gefahren, 
bei der der Einstellschalter eingeschaltet wurde. Wenn 
jedoch der erstgenannte Abstand kurzer als der zweit* 
genannte Abstand ist, wird das Fahrzeug durch Betiti- 40 
gen des Drosselstellgliedes 2 abgebremst, urn so die 
Ausgangsleistung des Motors zu verringern. Wenn der 
Abstand zwischen dem Fahrzeug des Fahrers und dem 
vorausfahrenden Fahrzeug trotz der Betatigung des 
Drosselstellgliedes 2 kleiner wird, lost die Steuereinheit 45 
4 das Bremsstellglied 3 aus, so daB das Fahrzeug weiter 
abgebremst wird, um so einen sicheren Fahrzeugab- 
stand einzuhalten. Das konventionelle Fahrzeugab- 
standssteuergerat besitzt jedoch den Nachteil, daB der 
Bereichssucher 1 nicht unterschetden kann, ob die re- 50 
flektierten Wellen oder Lichtstrahlen vom vorausfah- 
renden Fahrzeug kommen oder von einem Objekt an 
der StraBenseite. 

Es ist ein Fahrzeugabstandssteuergerat vorgeschia- 
gen worden, das eine Tracing- bzw. AblaufQberwa- 55 
chungsmethode benutzt, die in einer Publikation, wie 
etwa der japanischen Patentveroffentlichung Nr. 
33352/1 985. offenbart ist. Bei diesem Fahrzeugabstands- 
steuergerat wird in einer durch einen Bildsensor erzeug- 
ten Bilddarstellung ein Fenster 10 gebildet Dann wird 60 
im Fenster 10 zum Zeitpunkt t«to da^ Bild eines Fahr- 
zeugs wiedergegeben, wie Rg, 5a zeigL Dann wird aus 
den Bilddarstellungen zur Zeit t — to -f-t eine Bilddarstel- 
lung ermittelt, die nach Form und GrdQe der urspriingli- 
chen Bilddarstellung fthnelt (wie in Fig. 5b gezeigtX wo- 65 
nach ein neues Fenster 10 fur die neuaufgefundene Bild- 
darstellung wiedergegeben wird. Durch Ausfuhren die- 
ser Operation in einer Zeitablauffolge wird das voraus- 


132 Al 

2 

fahrende Fahrzeug durch Wiedergabe der Bilddarstel- 
lung im Fenster 10 spurmaBig verfolgt 

Das erwahnte konventionelle FahrzeugabstandsmeB- 
gerai besaB jedoch den Nachteil, daB es das zu verfol- 
gende Objekt nicht unterscheiden konnte und lediglich 
den Abstand zwischen dem Fahrzeug des Fahrers und 
dem betreffenden Objekt vor dem Fahrzeug des Fah- 
rers (das auch kein Auto sein kann) maB. Dementspre- 
chend war es nicht immer mdglich, den Abstand zwi- 
schen dem Fahrzeug des Fahrers und einem vorausfah- 
renden Fahrzeug vor dem Fahrzeug des Fahrers zu 
messen, so daB es oft zu Fehlhandlungen kam. 

Weiter bestand bei dem konventionellen Fahrzeug- 
absiandsmeBgerat ein Sicherheitsproblem. Wenn nam- 
lich vor das Fahrzeug des Fahrers ein anderes Fahrzeug 
kam, waren die herk6mmlichen Fahrzeuge oft nicht in 
der Lage, ein Objekt dicht bei, aber auBerhalb der vor- 
deren Mitte des Fahrzeugs des Fahrers zu erfassen, so 
daB die Erfassung des dazwischenkommenden Fahrzeu- 
ges verzdgert und dadurch Gefahr heraufbeschworen 
wurde. 

Es ist das Ziel der vorliegenden Erfindung, ein Fahr- 
zeugabstandssteuergerat zu schaffen, das in der Lage 
ist, nach Wahl des Fahrers den Fahrzeugabstand durch 
Erfassen eines vor dem Fahrzeug des Fahrers fahrenden 
Objektes zu messen; den Fahrzeugabstand entspre- 
chend den Geschwindigkeiten des vorausfahrenden 
Fahrzeugs und des Fahrzeugs des Fahrers genau zu 
steuern; und das Vorhandensein oder Nichtvorhanden- 
sein eines dazwischentretenden Fahrzeuges zu ilberwa- 
chen, wobei im Falle. daB ein solches Fahrzeug auftritt, 
durch dessen Erfassung ein Alarm ausgel6st und da- 
durch die Sicherheit gewahrleistet wird. 

Dieses und weitere Ziele der vorliegenden Erfindung 
werden durch Schaff ung eines Fahrzeugabstandssteuer- 
gerates erreicht, das durch folgende Komponenten ge- 
kennzeichnet ist: 

— einen Spurverfolgungsbereichssucher mil einem 
Paar parallel zueinander angeordneter optischer 
Systeme und einem Bildsensor, der mit jedem der 
optischen Systeme in Verbindung steht und bei 
dem in der Bilddarstellung eines zu verfolgenden 
und von jedem der Bildsensoren zu erfassenden 
Objektes ein Fenster gebildet wird, wobei der Ab- 
stand zum Objekt gemiB einer Dreiecksmethode 
auf der Basis der Positions^nderung der im Fenster 
angezeigten Bilddarstellung des Objektes gemes- 
sen wird; 

^ Beobachtungsmittel, die Licht aussenden und 
das unerwartete Eindringen eines anderen Fahr- 
zeugs in eine Bahn vor und nahe dem Fahrzeug des 
Fahrers durch Erfassen des von dem anderen Fahr- 
zeug reflektierten Lichtes beobachten und 

— eine Steuereinheit, die den Abstand zwischen 
dem Fahrzeug des Fahrers und dem vorausfahren- 
den Fahrzeug durch Verwendung eines vom Spur- 
verfolgungsbereichssucher erzeugten Signals steu- 
ert, und die ein Alarmsignal erzeugt, wenn das un- 
erwartet dazwischengetretene Fahrzeug w^hrend 
der Operation der Abstandssteuerung der Fahr- 
zeuge durch die Beobachtungsmittel erfaBt wurde. 

Eine umfassendere Wurdigung der Erfindung sowie 
vieler ihrer Vorteile ergibt sich aufgrund des besseren 
Verstandnisses derselben auf der Basis der nachfolgen- 
den dataillienen Beschreibung der Erflndung in Verbin- 
dung mit den beigefugten Zeichnungen. 
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Fig. 1 stellt ein Blockschaltbild zur Veranschauli- 
chung der allgemeinen Struktur einer Ausfiihrungsform 
des Fahrzeugabstandssteuerger&tes gem&B der vorlie- 
genden Erfindung dar; 

Fig. 2 stellt ein Blockschaltbiid der allgemeinen 5 
Struktur eines Ausfuhrungsbeispiels des Spurverfol- 
gungsbereichssuchers dar. der bei der Ausf uhrungsform 
nachFig. 1 verwendet wird; 

Fig. 3 ist eine schematischc Darstcliung der allgemei- 
nen Struktur eines optischen Bereichssuchers, der bei 10 
der in Fig. 1 dargestellten AusfOhrungsform verwendet 
wird; 

Fig. 4 stellt ein Blockschaltbild dar, das die allgemeine 
Struktur eines herkommlichen Fahrzeugabstandssteu* 
erger^tes veranschaulicht; und 15 

Fig. 5a und 5b sind Diagramme zur Veranschauli- 
chung des beim konventionellen Steuergerat ange- 
wandten Verfahrens der Spurverfolgung eines voraus- 
fahrenden Fahrzeugs. 

Nachfolgend wird eine AusfOhrungsform des Fahr- 20 
zeugabstandssteuerger^tes der vorliegenden Erfindung 
unter Bezugnahme auf die Zeichnungen beschriebea In 
Fig. U bei der es sich urn ein Blockschaltbiid zur Veran- 
schaulichung der allgemeinen Struktur der AusfOh- 
rungsform der vorliegenden Erfindung handelt, bezeich- 25 
nen die Bezugszeichen 2 bis 7 und 9 die gleichen Teile 
wie in Fig. 4, so daO die Beschreibung dieser Teile ent- 
fallt 

In Fig. t bezeichnet das Bezugszeichen 21 einen 
Spurverfolgungsbereichssucher. wahrend die Bezugs- 30 
zeichen 22a und 22b jeweils optische Bereichssucher 
bezeichnen, welche Licht auf ein Objekt abstrahlen und 
das vom Objekt reflektierte Licht erfassen kdnnen. Bei 
dem optischen Bereichssucher kann es sich um einen 
Typ handein, der in der Lage ist, die fur den Hin- und 35 
Rucklauf des Lichtes erforderliche Zeit zu messen, oder 
es kann sich um einen auf der Basis einer trigonometri- 
schen Methode arbeitenden Typ handeln. Die optischen 
Bereichssucher 22a und 22b sind jeweils an beiden Sei- 
ten eines Kraftfahrzeugs (nicht dargestellt) angebracht, 40 
um von beiden Seiten des Fahrzeugs aus ein Objekt in 
relativ kurzem Abstand vor dem Fahrzeug des Fahrers 
zu beobachten. Das Paar der Bereichssucher beobach- 
tet also das Dazwischentreten eines Fahrzeugs 23 in 
einen Bereich vor und nahe dem Fahrzeug des Fahrers. 45 

Das Bezugszeichen 8 bezeichnet eine Alarmvorrich- 
tung, die von der Steuereinheit 4 angesteuert wird und 
einen Alarm auslost, wenn das dazwischenkommende 
Fahrzeug 23 in den Bereich vor und nahe dem Fahrzeug 
des Fahrers eindringt 50 

GemaB Fig. 2 weist der Spurverfolgungsbereichssu- 
cher 21 ein Paar parallel zueinander angeordneter opti- 
scher Linsen sowie Bildsensoren 33, 34 jeweils hinter 
den Linsen und Speichervorrichtungen 35, 36 auf. Jedes 
von jeder der Linsen 31, 32 erfaBte Bild wird auf jeden 55 
der Bildsensoren 33, 34 fokussiert, und jedes von jedem 
der Bildsensoren, 33, 34 erzeugte Signal wird in einen 
Digitalwert umgewandelL Jeder der Digitalwerte. die 
jedes Bild hervorbringt, wird in jeder der Speichervor- 
richtungen 35, 36 gespeichert Das in jedem der Senso- eo 
ren vorhandene Bild wird in sehr kurzen Zeitintervallen 
regeneriert(z. B.alle l/30Sekunden). 

Ein Controller 37 erzeugt ein Fcnster (vgl. Fig. 5) fur 
Bilddarstellungeh, die vom Fahrer bestimmt werden 
und in der Speichervorrichtung 35 gespeichert sind. Bei- 65 
spielsweise findet sich die gleiche Bilddarstellung wie 
die im Fenster der linksseitigen Bikldarstellung vorhan- 
dene Bilddarstellung (die durch den Bildsensor 33 in der 
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Speichervorrichtung 35 gespeichert ist) in einer Posi- 
tion, die in der rechtsseitigen Bilddarstellung (die durch 
den Bildsensor 34 in der Speichervorrichtung 36 gespei- 
chert ist) leicht zur rechten Seite hin verschoben darge- 
stellt ist Unter der Annahme, daB die Positionsabwei- 
chung der Bilddarstellung den Wert a, die Brennweite 
jeder Linse den Wert f und der Abstand zwischen den 
Hauptstrahlen des rechten und des linken optischen Sy- 
stems den Wert L besitzt, wie in Fig. 2 angegeben ist. 
kann der Abstand R zwischen den Linsen und dem Ob- 
jekt 9 durch die nachfolgende Gleichung (1) gemaB dem 
Triangulationsprinzip wie folgt berechnet werden: 

R«^^ (1) 
a ^ ' 


Somit kann der Abstand zu dem Objekt, dessen Bild- 
darstellung im Fenster 10 erscheint, emiittelt werden. 
Die zu diesem Zeitpunkt entsprechend dem obigen Ver- 
f ahren erhaltene Bilddarstellung in der Speichervorrich- 
tung 35 wird zusammen mit dem Fenster 10 in eine 
Speichervorrichtung 38 ubertragen. Die Bilddarstellung 
in der Speichervorrichtung wird geldscht, da im nach- 
sten Zeitpunkt die Bilddarstellung in der gleichen Posi- 
tion aufgenommen wird Kurze Zeit nach der Obertra- 
gung (d. h, zur Zeit t«to+ti) werden die auf den Bild- 
sensoren 33» 34 entstandenen Bilder in die Speichervor- 
richtung 35t 36 ubertragen: 

Dann wird eine Bilddarstellung, die der im Fenster 
des Schirmbildes der Speichervorrichtung 38 entstande- 
nen Bilddarstellung am meisten Sihnelt, der Speichervor- 
richtung 35 entnommen, welche die ietzte Bilddarstel- 
lung speichert, und ein neues Fenster wird fiir die ent- 
nommene Bilddarstellung gesetzt Durch Vergleichen 
der Bilddarstellungen in den Fenstern kann also der 
beim letzten Zeitpunkt bestehende Fahrzeugabstand 
erhalten werden. Durch anschlieBendes Wiederholen 
der genannten Operationen wird das in den Fenstern 
angezeigte Objekt spurmiBig verfolgt, so daB der Ab- 
stand zum Objekt gemessen werden kann. 

Der Aufbau und die Betriebsweise des Spurverfol- 
gungsbereichssuchers 21 sind somit beschrieben. 

Der Spurverfolgungsbereichssucher 21 besitzt jedoch 
bei kurzer Distanz ein extrem schmales Sichtfcld, weil 
das Sichtfeld nur auf die Innenseite der Fenster be- 
schr&nkt ist Das Dazwischentreten eines Fahrzeugs bei 
kurzem Abstand kann demgemSlB nur dann erfaBt wer- 
den, wenn das Fahrzeug nahezu vor das Fahrzeug des 
Fahrers gelangt Daraus ergibt sich bei der Steuerung 
des Fahrzcugabstandes ein Sicherheitsproblem. 

Bei der vorliegenden Erfindung dienen die Bereichs- 
sucher 22a, 22b zus^tzlich dem Zweck, das Dazwischen- 
treten eines Fahrzeugs vor und nahe dem Fahrzeug des 
Fahrers zu beobachten. Die Bereichssucher 22a, 22b 
mussen nicht die Form eines bestimmten Objektes un- 
terscheiden; sie reichen jedoch aus, um festzustellen, ob 
es ein Hindemis auf der Bahn des Fahrzeugs des Fah- 
rers gibt Dementsprechend sollte es sich bei den Be- 
reichssuchern um einen Typ handela der Licht aussen- 
det und das vom Hindemis reflektierte Licht erfafit Als 
Licht kann ein Intrarotstrahl verwendet werden. 

Befindet sich innerhalb eines bestimmten Abstandes 
ein Hindernis vor dem Fahrzeug des Fahrers, wird das 
Reflektionslicht nicht erfaflt. wahrend, wenn es ein Hin- 
demis an der obengenannten Stelle gibt, das Reflexions- 
licht erfaOt wird, wodurch der Abstand zum Hindemis 
gemessen werden kann. 
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Was das Verf ahren zur Messung des Abstandes anbe- 
trifft. gibt es deren zwei: eine Methode zum Aussenden 
in spezifizierter Weise moduliertem Licht mit kur- 
Impulsbreite und Messen der fiir den Hin- und 
?. :.>:iauf des Uchtes benotigten Zeit; und eine Methcwie 
V die in Rg. 3 gezeigte, bei der Licht von einer licht- 
a»;issendenden Vorrichtung 41 unter Bildung eines 
Punktbildes auf der Oberfl^che eines Hindemisses 9a 
emitttert wird. Das Punktbild 42 wird durch ein Linsen- 
svstem 43 auf ein Hchtempfangendes Element 44 fokus- 
S'^n. so daB der Abstand zwischen der lichtaussenden- 
^ Vorrichtung 41 und dem Hindernis 9a durch die 
' tangulationsmethode ermittelt werden kann. In die- 
s' m Falle kann, wenn der Abstand zwischen der opti- 
scnen Achse des Linsensystems 43 und der Brennpunkt- 
pv»si!ion den Wert a, die Brennweite des Linsensystems 
dt: Wert f und der Abstand zwischen der opiischen 
Achse der lichtaussendenden Vorrichtung 41 und der 
optischen Achse des Linsensystems 43 den Wert L be- 
sitzt. der Abstand R durch die Gleichung (2) — sie ent- 
spricht der Gleichung (1) — wie folgt ermittelt werden: 


R - 


fxL 


(1) 


Die Anzahl der Bereichssucher 22a, 22b kann auf ei- 
nf^n einzigen Sucher beschrsinkt werden; es konnen aber 
avich mehr als zwei Sucher installiert werden. 

Beim Fahrzeugabstandssteuerger&t der vorliegenden 
Erfindung wird, wenn der Einstellschalter 5 durch den 
Fahrer eingeschahet ist, der Abstand zwischen dem 
Fahrzeug des Fahrers und einem vorausfahrenden 
Fahrzeug als Objekt 9, das durch den Spurverfolgungs- 
bereichssucher 21 designiert wird« gemessen. Hingegen 
wird die Geschwindigkeit des Fahrzeuges des Fahrers in 
der Steuereinheit 4 unter Verwendung des Signals des 
Fahrzeuggeschwindigkeitssensors 7 gemessea Auf die- 
se Weise kann das Fahrzeug des Fahrers unter Einhal- 
tung des passenden Fahrzeugabstandes in Abhangigkeit 
von der Geschwindigkeit des Fahrzeugs des Fahrers 
gefahren werdea 

t'-' Falle, daB die Geschwindigkeit des vorausfahren- 
den fahrzeugs grdfier als die Geschwindigkeit zu dem 
Zeitpunkt wird, zu dem der Einstellschalter 5 einge- 
schaltet wurde, vergroBert sich auch der Fahrzeugab- 
stand. Demgem^ wird das Fahrzeug des Fahrers auf 
einen Konstantgeschwindigkeits-Reisebetriebsmodus 
umgestellt bei dem die Geschwindigkeit derjenigen 
beim Einschahen des Einstellschalters 5 entspricht 

Wenn hingegen die Geschwindigkeit des vorausfah- 
renden Fahrzeugs beispielsweise durch Bremsen herab- 
gesetzt wird, verkieinert sich der Fahrzeugabstand. In 
diesem Falle wird die Ausgangsieistung des Motors 
durch Betatigen des Drosselstellgliedes 2 aufgrund eines 
Befehls der Steuereinheit 4 reduziert Verkieinert sich 
dennoch der Fahrzeugabstand bis in eine gefahrliche 
Zone, wird die Geschwindigkeit des Fahrzeugs des Fah- 
rers durch Bet^tigen der Bremse infolge Eingriffs des 
Bremsstellgliedes 3 aufgrund der Steuerung der Steuer- 
einheit 4 weiter reduziert 

Sollte w^rend des Reisegeschwindigkeitsbetriebes 
des Fahrzeugs des Fahrers ein sich einschleusendes 
Fahrzeug 23 in Erscheinung treten und die Bereichssu- 
cher 22a, 22b das betreffende Fahrzeug erfassen, wird 
ein Signal an die Steuereinheit 4 geliefert. so daB die 
Alarmvorrichtung S zur Erzeugung eines Alarms beta- 
tigt wird. Wenn sich in diesem Falle jedoch herausstellt. 


daB der Abstand zwischen dem Fahrzeug des Fahrers 
und dem stdrenden Fahrzeug 23 im Hinblick auf die 
Abstands&nderungsrate zu klein wird, betatigt die 
Steuereinheit 4 das Drosselstellglied 3 und/oder das 

5 Bremsstellglied 6 und verringert so die Geschwindigkeit 
des fahrenden Autos. 

Wenn andererseits der Abstand groB wird, reicht das 
Einschalten eines Alarms aus. so daB es nicht mehr n6tig 
ist, das Drosselstellglied 3 und/oder das Bremsstellglied 

10 6 zu bet^tigen. 

Gem&B der obigen Beschreibung werden die opti- 
schen Systeme in einer Rechts-Links-Beziehung einge- 
setzt Es kann jedoch auch ein Paar senkrecht iiberein- 
ander angeordneter optischer Systeme oder ein Paar 

15 schrag zueinander angeordneter Systeme verwendet 
werden. Auch mit diesen Anordnungen kann namlich 
die gteiche Wirkung erzielt werden, gleichgultig, ob die 
Bezugsbahn als waagrecht, senkrecht oder schrag fest- 
. gelegt wird 

20 GemaB der obigen Beschreibung sind die Bildsenso- 
ren i» 2 getrennte Einheiten, die in einer Rechts-Links- 
Beziehung angeordnet sind. Es kann aber auch ein ein- 
zelner Sensor verwendet werden, bei dem die Sensorfla- 
che in zwei Rechts- und Linksabschnitte unterteilt ist 

25 GemaB der vorliegenden Erfindung wird ein voraus- 
fahrendes Fahrzeug erfaBt, w^hrend die Bilddarstellung 
des Objektes durch Einsau des Spurverfoigungsbe- 
reichssuchers in Fensiern eingefangen wird. wobei der 
Abstand zu dem Objekt auf der Basis der Fositionsab- 

30 weichung erhalten wird, die dem im Fenster in der rech- 
ten und in der linken Bilddarstellung gebildeten Objekt 
entspricht Demgemilfi kann das vorausfahrende Fahr- 
zeug mit Sicherheit bet gesteuertem Fahrzeugabstand 
spurmaBig verfolgt werden. Weiter kann ein in eine Ge- 

35 fahrenzone eindringendes Fahrzeug durch Beobachten 
des Seiten- und des Frontbereiches des Fahrzeugs des 
Fahrers erfaBt werden. Falls ein solches storendes Fahr- 
zeug auftritt, kann schnell Alarm ausgelost und ein si- 
cheres und bequemes Fahren mit Reisegeschwindigkeit 

40 dem Fahrer ermdglicht werden. 

Natiirlich sind zahlreiche Abanderungen und Varian- 
ten der vorliegenden Erfindung im Lichte der obigen 
Darlegungen mdgltch. Es wird daher davon ausgegan- 
gen, daB die Erfindung im Rahmen der beigefugten An- 

45 spriiche auch in anderer Weise als der hier beschriebe- 
nen in die Praxis umgesetzt werden kann. 
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1. Fahrzeugabstandssteuergerat, dadurch gekenn- 
zeichnetdaB esfolgende IComponenten aufweist: 
einen Spurverfolgungsbereichssucher mit 
einem Paar parallel zueinander angeordneter 
optischer Systeme und einem Bildsensor, der 
mit jedem der optischen Systeme in Verbin- 
dung steht und bei dem in der Bilddarstellung 
eines zu verfolgenden und von jedem der Bild- 
sensoren zu erfassenden Objektes ein Fenster 
gebildet wird, wobei der Abstand zum Objekt 
gemaB einer Dreiecksmethode auf der Basis 
der Positionslinderung der im Fenster ange- 
zeigten Bilddarstellung des Objektes gemes- 
sen wird; 

Beobachtungsmittel. die Licht aussenden 
und das unerwartete Eindringen eines anderen 
Fahrzeugs in eine Bahn vor und nahe dem 
Fahrzeug des Fahrers durch Erfassen des von 
dem anderen Fahrzeug reflektierten Lichtes 
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beobachten und 

— eine Steuereinheit, die den Abstand zwi- 
schen dem Fahrzeug des Fahrers und dem vor- 
ausfahrenden Fahrzeug durch Verwendung ei- 
nes vom Spurverfolgungsbereichssucher er- 5 
zeugten Signals steuert, und die ein Alarmsi- 
gnal erzeugt, wenn das unerwartet dazwi- 
schengetretene Fahrzeug w^hrend der Opera- 
tion der Abstandskontrolle der Fahrzeuge 
durch die Beobachtungsmittel erfaBt wurde. 10 

2. FahrzeugabstandssteuergerSt nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, daB ein Paar von Spei* 
chervorrichtungen zur Speicherung von Bildern 
vorgesehen ist, die von den Bildsensoren geliefert 
werden. 15 

3. Fahrzeugabstandssteuergerat nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Beobachtungs- 
mittel aus einem Paar von Bereichssuchern beste- 
hen. 

20 
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